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@ Instaliation pour la dto>upe de carcasses d'anlmaux et dispositif d'accrochage de telles carcasses. 

@ Installation qui permet de faire d^filer en continu des car- 
casses d'animaux, notamment de volailles 20, devantdes op§- 
rateurs, et dans laquelle lesdites carcasses sont suspendues 
h une chaTne sans fin ou analogue 5 par rintermSdiaira de dis- 
positifs d'accrochage. 

Sefon I'invention, cette installation est caract6ris6e en ce 
que lesdrts dispositifs d'accrochage sont chacun constftu§s 
d'une tige supdrieure 2 relive d ladrte chaTne, d'une tige infS- 
rieure 3 susceptible de porter une carcasse 20 et d'un m6ca> 
ntsme d'articulation 4 permettant un mouvement de rotation 
relatif de ta tige inf^rieure 3 autour de son axe par rapport h 
la tige sup^'eure 2, en ce que des doigts saillants 1 7, 1 8 sont 
prSvus d la p^riphSrie de ta tige inf^rieure 3 et en ce que des 
moyens de but6e 21 a, 22a et de gutdage 21 , 22 sont r6partis 

le long du trajet desdits doigts pour coop^rer avec ceux-ci et M 11^ ^ 

penmettre de donner automatiquement et successtvement aux 
carcasses 20 une plurality d'orientations fixes d6terfnrn6es. 
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Installation pour la decoupe de carcasses d'animaux e t 
d ispositif d'accrochage de telles carcasses . 



La presente invention concerne una installation pour la 
decoupe de carcasses d'animaux et un dispositif d'accrochage 
de telles carcasses. 



On connalt deji des installations industrielles de decoupe 
de carcasses d'anitnaux, dans lesquelles lesdites carcasses 
sont suspendues a une chalne sans fin de maniSre a pouvoir 
defiler en continu devant des opSrateurs qui en prSlSvent 
des morceaux. Dans certaines de ces installations, les 
carcasses sont suspendues 31 de simples crochets, de sorte 
que tout au long de son parcours, une carcasse reste dans la 
meme position relative. II est done necessaire de disposer 
des operateurs de part et d' autre de la chalne de fagon a 
pouvoir prelever des morceaux de carcasse tout autour de 
celle-ci. Dans d'autres installations, les crochets sont 
montSs rotatifs autour d'un axe vertical, de sorte que I'on 
peut Sgaleraent faire tourner les carcasses autour de cet 
axe. Settlement, dans ce cas, la position angulaire des 
carcasses est instable et n"est done pas fixSe en orientation. 
H en rSsulte un manque de precision dans le positionneraent 
et la presentation des carcasses devant les operateurs. De 
plus, la rotation des carcasses n'est pas autoraatique. 
Enfin, dans toutes les installations connues, la presentation 
des carcasses aux operateurs ne peut pas etre la meilleure 
aussi bien en ce qui concerne la facility du travail que la 
qualite du prSldvement. 

La prSsente invention a pour objet de reraSdier a ces 
inconvgnients • 

A c tte fin, selon 1" invention^ 1" installation qui perraet de 
faire dgfiler en continu des carcasses d*animaux, notarament 
de volailles, devant des opSrateurs, et dans laquelle lesdites 
carcasses sont suspendues a une chatne sans fin ou analogue 
par I'intermediaire d dispositif s d'accrochage, est remarqua- 
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d'une tige infer ieure portant une carcasse et d'un mecanisme 
d' articulation permettant un mouveraent de rotation relatif 
de la tige inferieure autour de son eixe par rapport §. la 
tige sup€r ieure,. en ce que des doigts sai Hants sont prevus 
a la peripherie de la tige inferieure et en ce que des 
moyens de butee et de guidage sont repartis le long du 
trajet desdits doigts pour cooperer avec ceux-ci et perraettre 
de donner autoraatiquement aux carcasses une pluralite 
d' orientations fixes d^terminees . 

Ainsir les carcasses sont success ivement presentees sous des 
angles differents aux differents opgrateurs rgpartis le long 
de leur trajet, de sorte que ceux-ci sont en bonne position 
pour prelever le morceau de carcasse qu'ils doivent decouper, 

De preference, chaque dispositif d'accrochage comporte deux 
jetix de doigts saillants et des jeux de moyens de butee et 
de guidage, disposes de fagon que lorsqu'un dispositif 
d'accrochage est guide par la cooperation de I'un de ses 
jeux de doigts avec les moyens de guidage correspondants, 
1' autre jeu desdits doigts est en attente de. cooperer avec 
les moyens de butee. Les deux jeux de doigts saillants 
peuvent former une croix et il est avantagexix que les moyens 
de guidage so lent constitues de rampes, tandis que les 
moyens de but^e sont formSs par les fronts avant desdites 
rampes, par rapport au sens de defilement des dispositif s 
d ' acctochage . 

Afin de pouvoir presenter au mieux la carcasse aux opSrateurs, 
le mecanisme d' articulation comporte de plus des moyens 
d* articulation de la partie inferieure de la tige super ieure 
autour d'un axe orthogonal H ladite tige et des moyens de 
verrouillage desdits moyens d' articulation et des moyens de 
d^verrouillage sont -prgvus le long du trajet desdits dispositif s 
d'accrochage pour d^verrouiller lesdits moyens tandis que 
des rampes de guidage sont prSvues pour plier et raaintenir 
en position pliee la partie inferieure de la tige supir ieure 
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et la tige inferieure par rapport a la partie superieure de 
la tige superieure. De pr§f€rence, lesdites rampes de guidage 
forment des butees susceptibles de cooperer avec lesdits 
doigts, pour faire tourner la tige inferieure autour de son 
axe en position pliee du dispositif d'accrochage. 

Le dispositif d'accrochage peut comporter un noyau traverse 
librement par I'une des tiges et un raanchon solidaire en 
rotation de 1' autre tige et rendu solidaire en rotation 
dudit noyau. Dans ce cas, les doigts sont portSs par le 
manchon, i des hauteurs dif fSrentes .de celui-ci, le noyau et 
le inanchon pouvant etre rendus solidaires L'un de 1* autre 
par 1 • interm§diaire des doigts. Pour permettre le pliage du 
dispositif d'accrochage, la partie inferieure de la tige est 
^ articul§e par rapport a la partie sup€rieure de celle-ci 
autour d'un axe orthogonal 2L ladite tige et un fourreau 
coulissant sur la tige est susceptible d'empecher le jeu de 
1 ■ articulation . 

Les figures du dessin annex^ feront bien comprendre comment 
1' invention peut etre rgalis^e. 

La figure 1 est une vue en perspective d'un dispositif 
d'accrochage pour volailles selon 1' invention. 

Les figures 2 et 3 sont deux vues agrandies en coupe longitudi- 
nale, a 9 0" I'une de 1' autre, et selon les lignes II-II et 
III-III respectiveraent, A\x mecanisme d' articulation du 
dispositif de la figure 1. 

La figure 4 illustre schema tiqueraent un premier mode d' utilisa- 
tion du dispositif d'accrochage selon 1' invention dans une 
chaine de d^coupe de volailles. 

La figure 5 illustre schematiquement un second mode d' utilisa- 
tion du dispositif d'accrochage selon 1' invention dans une 
chaine de decoupe de volailles. 



0086700 

4 

Les figures 6,7 et 8 sont respectiveraent des vues selon les 
fl§ches VI -VI, VII-VII et VIII-VIII de la figure 5. 

Sur ces figures, des references identiques indiquent des 
elements serablables . 

5 Le dispositif d'accrochage de volaille 1 selon 1 'invention, 
mbntrS par la figure 1, comporte deux tiges 2 et 3 reliees 
I'une a 1' autre par un systSme d' articulation 4. Le dispositif 
d'accrochage 1 est destin§ a etre suspendu S une chaxne de 
transport 5 (scheraatisge sur les figures 4 et 5) , de f agon 

LO que la tige 2 soit toujours au moins sensiblement verticale, 
alors que la tige 3 peut soit se trouver dans le prolongement 
de la tige 2 (figure 4) , soit former un coude avec la tige 2 
V (figure 5) . 

En vue de sa suspension S la chaxne 5, le dispositif 1 
IS compoirte une plaque de fixation 6, solidaire de I'extrgraitS 
(superieure) de la tige 2, opposge au systSrae d' articulation 
4. 

L 'extremity (infer ieure) de la tige 2 est munie d'une tete 
glargie 7 servant de but€e d' arret H un noyau cylindrique 8, 

20 pourvu d'un alesage axial 9. Le diamStre de I'alesage cixial 
9 est suf fisamraent plus grand que le diamStre de la tige 2 
pour que le noyau 8 puisse librement tourner autour de cette 
derniSre. De plus, sur la partie inferieure de la tige 2, 
au-dessus du noyau 8, est prevue une articulation interm€diaire 

25 10, d'axe 11 orthogonal a la tige 2. Ainsi, la tige 2 comporte 
une partie sup§r ieure 2a s'Stendant de la plaque 6 H 
1 'articulation 10 et une partie inferieure 2b comprise entre 
1 • articulation 10 et la tete 7. La longueur du noyau 8, 
paralldlement a la tige 2, est inferieure a la distance 

30 sgparant la tete 7 de 1» articulation 10, de sorte que, 

lorsque le noyau 8 est en appui sur la tete 7, ce noyau ne 
gene pas le libre jeu de 1' articulation 10. 
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En revanche, sur la tige 2, entre le noyau 8 et la plaque 6, 
est prevu un fourreau coulissant 12, dont la longueur est 
telle que, lorsqu'il repose sur le noyau 8, il s*€tend de 
part et d' autre de 1 'articulation 10, de fagon S inhiber 
5 celle-ci. A sa partie opposee au noyau 8, le manchon coulissant 
12 est pourvu d'une bride 13. 

A son extremite dirigge vers la tige 2, la tige 3 est solidaire 
d"un manchon cylindrique coaxial 14, susceptible de servir 
de logement au noyau 8. Le manchon 14 est rendu solidaire en 
rotation du noyau 8 grace S deux goujons filetes 15 diamStrale- 

10 ment opposes, se vissant dans des trous filetes de la parol 
de manchon 14 et pSnStrant dans des trous 16 du noyau 8, Les 
goujons 15 et les trous 16 sont orthogonaux 2l la tige 2. De 
plus, ils sont prolonges vers I'exterieur par des doigts 
saillants 17 diam^tralement opposes. Les doigts saillants 17 

15 se trouvent du cote de la partie superieure de I'enveloppe 
14. Le bord supSrieur du manche 14 se trouve de preference 
approximativement au niveau de I'extrgmite superieure du 
noyau 8 et, dans tous les cas, doit se trouver a une distance 
suffisamraent eloignee de 1 'articulation 10 pour ne pas gener 

20 le fonctionnement de celle-ci. 

Par ailleurs, le dispositif 1 comporte deux autres doigts 18 
diametralement opposes I'un a 1 'autre et rendus solidaires 
du manchon 14, en §tant dgcales en hauteur, c'est-I-dire 
paralldlement a la longueur de la tige 2 par rapport aux 
25 doigts 17. Les doigts 17 et 18 d€finissent deux lignes 

orthogonales entre el les et a la partie 2b de la tige 2. 

Enfin, un crochet 19, par exemple double, est rendu solidaire 
de la partie interraSdiaire de la tige 3. 

On voit ainsi que, grace a sa structure, le dispositif 1 est 
30 tel que la tige 3 peut tourner autour de son propre axe, la 
tige 2 restant fixe. En effet, le noyau 8, dont la tige 3 
est solidaire en rotation grace aux goujons 1 5, sert de 
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palier a la partie 2b de la tige 2. Cette rotation de la 
tige 3 par rapport a la tige 2 peut s'effectuer aussi bien 
lorsque 1' articulation 10 est libre de jouer (voir sur la 
figure 3 la position relevee en traits pleins du fourreau 
5 12) que lorsque cette articulation est bloquee (voir sur la 
figure 2, en traits pleins, et sur la figure 3, en traits 
mixtes, la position basse du fourreau 12) . 

Sur la figure 4, on a illustrg schgmatiquement 1 ' exploitation 
de cette possibilit§ de rotation de la tige 3 par rapport a 
10 la tige 2, lorsque 1 * articulation 10 est bloquee par le 

fourreau 12, pour la presentation, en vue de sa d^coupe par 
exemple, d'une volaille 2 0, empalSe sur la tige 3 et retenue 
par le crochet 19, sous ses diff brents aspects, 

Sur cette figure 4, il est suppose que les dispositifs 1 
15 sont solidaires en translation d'une chaxne 5, qui les 

deplace de la gauche vers la droite de la figure, selon la 
flSche F. Au niveau du mecanisme d' articulation 4, sont 
prevues des surfaces d'appui, par exemple des bandes 21 ou 
22, au moins sensiblement parallSles a la chaine. 

20 I»es bandes 21 sont dispos^es au niveau des doigts 17, mais 
laissent degaggs les doigts 18. De merae, les bandes 22 se 
trouvent au niveau des doigts 18 et non pas au niveau des 
doigts 17. Les bandes 21 et 22 sont disposees juste derriSre 
le dispositif 1 de fagon que leurs bords frontaux 21a et 22a 

25 puissent servir de but§e respectivement aux doigts 17 et 18. 

Dans la position (I) montr^e sur la figure 4, le dispositif 
1 est tel que les doigts 17 sont parallSles a la bande 21 
correspondante, les doigts 18 gtant orthogonaux a celle-ci. 
Dans cette position, le crochet 19 est disposg vers I'avant 
30 et la volaille 20 montre par exemple ggalement son ventre 

vers I'avant. Au moins un premier opSrateur peut done dScouper 
certaines portions de la carcasse dirigSe vers lui, alors 
que le dispositif 1 se dSplace dans le sens de la fldche P. 
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Le manchon 14 est empech€ de tourner par la cooperation des 
doigts 17 et de la bande 21. Lorsque le dispositif 1 arrive 
a I'extrgmitg de la bande 21, il rencontre simultangraent le 
bord frontal 22a de la bande 22 suivante. Ce bord frontal 
22a arrete le doigt 18 correspondant, de sorte que la tige 3 
tourne d'un quart de tour autour de son axe grace au m^canisme 
4. II en rgsulte que les doigts 18 deviennent parallSles a 
la bande 22, tandis que les doigts 17 deviennent orthogonaux 
a celle-ci pour prendre la position (II) de la figure 4. La 
volaille 2 0 presente alors son flanc gauche et au raoins un 
second opSrateur peut done prilever des morceaux de carcasses 
de ce flanc, pendant toute la longueur de la bande 22, 
celle-ci empe chant la rotation de la tige 3 grSce a la 
cooperation avec les doigts 18. 

L^sque le dispositif 1 arrive a I'extrgmite de la bande 22, 
I'un de ses doigts 17 est arrets par le bord frontal 21a de 
la bande 21 suivant et la tige 3 tourne d'un nouveau quart 
de tour (position III). La volaille 20 presente done maintenant 
son dos a au moins un troisieme opgrateur pendant toute la 
longueur de cette bande 21. 

L'avance du dispositif 1 se poursuivant, I'un des doigts 18 
rencontre le bord frontal 22a de la bande 22 suivant la 
bande 21 precedente. Le dispositif 1 et la volaille 1 tournent 
de nouveau d'un quart de tour, de sorte que la volaille 
presente son flanc droit. 

On voit ainsi que grace a la structure du dispositif d'accrochage 
1 et a la disposition des bandes 21, 22, il est possible de 
presenter successiveraent toutes les faces de la volaille 20 
a des operateurs disposes d'un mgrae cotg de la chaine 5, ce 
qui facilite leur travail. 

Afin de faciliter encore plus ce travail, on peut de plus 
faire en sorte que les volailles soient inclin^es par rapport 
a la verticale, au lieu de rester suspendues verticalement. 
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La figure 5 repr§sente un exeraple de realisation d' installa- 
tion dans ce cas. On pr€voit alors une rampe 23 qui, en 
prenant appui sous la bride 13 du fourreau 12, est susceptible 
de soulever celui-ci et de le maintenir en position levSe, 
afin de deverrouiller 1' articulation 10 ( passage de la 
position (I) a la position (II) sur la figure 5) . 

De plus, 1* installation comporte alors des rampes inclinSes 
dans I'espace, gvolutives et vxillees, permettant de faire 
toumer la tige 3 autour de I'axe 11 de 1 • articulation 10 
et/ou la tige 3 autour de son eixe, tout en maintenant la 
tige 3 dans une position inclin€e par rapport a la verticale. 

Par exemple, on prSvoit une rampe 24 susceptible de prendre 
appui sur le manchon 14 au niveau des doigts 17 et une varape 
2 5 susceptible de prendre appxii sous les doigts 18, poor 
ainener le dispositif 1 de la position (II) a la position 
(III) (voir ggalement la figure 6) , les doigts 18 passant 
entre lesdites rampes. 

Si, a partir de cette position coudSe du dispositif 1, on 
veut faire tourner la tige 3 autour de son axe, il suffit de 
prevoir une rampe 26 qui prolonge les rampes 24 et 2 5 et, 
dont le bord frontal 26a est susceptible d'arreter I'un des 
doigts 18, sans empecher la rotation des doigts 17. 

Le dispositif 1 prend alors la position IV (voir egalement 
la figure 7) ; on peut continuer la rotation pas-a-pas (par 
quart de tour) de la tige, selon le meme principe, grace a 
d'autres rampes 27,28 (voir la position V et la figure 8). 
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1. -Installation qui permet de faire defiler en continu des 
carcasses d'animaux, notamment de volailles 20, devant des 
operateurs, et dans laquelle lesdites carcasses sont suspendues 
a une chaine sans fin ou analogue 5 par I'intermediaire de 
dispositifs d'accrochage^ 

caracterisee en ce que lesdits dispositifs d'accrochage sont 
chacun constituSs d'une tige superieure 2 reliee S ladite 
chaxne, d'une tige infSrieure 3 susceptible de porter une 
carcasse 20 et d"un mecanisme d' articulation 4 permettant un 
mouvement de rotation relatif de la tige inferieure 3 autour 
de son axe par rapport a la tige sup§rieure 2, en ce que des 
doigts saillants 17^8 sont prevus a la peripherie de la 
tige inferieure 3, et en ce que des raoyens de butge 21a, 22a 
et de guidage 21,22 sont repartis le long du trajet desdits 
doigts pour cooperer avec ceux-ci et permettre de donner 
automatiqueraent et successivement aux carcasses 2 0 une 
pluralited* orientations fixes determinees. 

2. - Installation selon la revendication 1, 

caracterisee en ce que chaque dispositif d'accrochage comporte 
deux jeux 17 et 18 de doigts saillants et des jeux de moyens 
de butee 21a, 22a et de guidage 21,22, disposes de fagon que 
lorsqu'un dispositif d'accrochage est guide par la cooperation 
de I'un de ses jeux de doigts 17 ou 18 avec les raoyens de 
guidage 21 ou 22 correspondants, 1" autre jeu desdits doigts 
18 ou 17 est en attente de cooperer avec les moyens de butSe 
22a ou 21a. 

3. -Installation selon I'une des revendications 1 ou 2, 
caracterisee en ce que les deux jeux de doigts saillants 
forraent une croix et en ce que les moyens de guidage 21,22 
sont constitu^s de rampes, tandis que les moyens de butee 
21a et 22a sont formes par les fronts avant desdites rampes, 
par rapport au sens de defilement des dispositifs d'accrochage. 
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4.- Installation selon 1 • une^quelconque des revendications 1 

carlctgris^e en ce que le mecanisme d ' articulation 4 comporte 
de plus des moyens d' articulation 10 de la partie infgrxeure 
2b de la tige supgrieure 2 autour d'un axe 11 orthogonal a 
ladite tige 2 et des moyens de verrouillage 12 desdits 
moyens d' articulation 10 et en ce que des moyens de 
dSverrouillage 23 sont prgvus le long du trajet desdits 
dispositifs d« accrochage pour dgverrouiller les moyens 12, 
tandis que des rampes de guidage 24,2 5,26 sont pr^vues pour 
plier et maintenir en position pliie'la partie infgrieure 2b 
de la tige superieure 2 et la tige infgrieure 3 par rapport 
a la partie superieure 2a de la tige supgrieure 2. 

5. - Installation selon la revendication 4, 

caracterisge en ce que lesdites rampes de guidage 24,2 5,26 
forment des but^es 26a,27a susceptibles de coopSrer avec 
lesdits doigts 17 et 18, pour faire tourner la tige infgrxeure 
3 autour de son axe en position pli€e du dispositif 
d ' accrochage . 

6. - Dispositif d'accrochage pour installation permettant de 
faire d€filer en continu des carcasses d'animaux, notamment 
de volailles 2 0, devant des opgrateurs, ledit dispositif 

d' accrochage permettant de suspendre une carcasse 20 a une 
chalne sans fin 5 ou analogue, caractgrisg en ce qu'il 
comprend une tige supgrieure 2 pour la liaison a ladite 

i cha£ne 5, une tige inf grieure 3 susceptible de porter une 
carcasse 20 et un- mgcanisme d ' articulation 4 permettant un 
mouvement de rotation relatif de la tige infgrieure 3 autour 
de son axe par rapport a la tige supgrieure 2, des doxgts 
saillants 17,18 gtant prSvus a la pgriphgrie de la txge 

Q infgrieure 3. 

7.- Dispositif d* accrochage selon la revendication 6, 
caractgrisg en ce que le mgcanisme d» articulation 4 comporte 
un noyau 8 traversg librement par I'une 2 des tiges, et un 
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manchon 14 solidaire en rotation de 1' autre tige et rendu 
solidaire en rotation dudit noyau 8. 

8. - Dispositif selon la revendication 7, 

caracterisg en ce que les doigts 17 et 18 sont portes par le 
5 manchon 14, S des hauteurs differentes de celui-ci. 

9. - Dispositif selon I'une quelconque des revendications 7 
ou 8^ 

caract^risg en ce que le noyau 8 et le manchon 14 sont 
rendus solidaires I'un de 1' autre par 1 •interragdiaire des 
10 doigts 17 • 

10. - Dispositif selon I'une quelconque des revendications 6 
a 9. 

caract^risg en ce que la partie inf^rieure 2b I la tige 2 
est articulee en 10 par rapport a la partie supSrieure 2a de 
15 celle-ci, autour d'un axe 11 orthogonal a ladite tige 2, et 
un fourreau 12 coulissant sur la tige 2 est susceptible 
d'empecher le jeu de 1 'articulation 10. 
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